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A gripping device, adapted to be 
mounted on a robot arm, 
comprises a central beam (1) 
having high characteristics of 
inertia in flexure and in torsion, and 
at least one arm (1 1-27) secured 
removably to the beam and 
adapted to support a member for 
positioning, holding or gripping a 
piece of automobile body work. 
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(54) Dispositif de prehension modulaire destine a etre monte sur un bras de robot 



(57) Un dispositif de prehension, destine a etre 
monte sur un bras de robot, comporte une poutre cen- 
trale (1) presentant de bonnes caracteristiques d'inertie 



en flexion et en torsion, et au moins un bras (1 1 -27) so- 
lidarise a la poutre de maniere detachable et destine a 
supporter un organe de positionnement, de maintien ou 
de serrage d'une piece de carrosserie automobile. 
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Description 

[0001] L'invention est relative k un dispositif de pre- 
hension destine £ etre monte sur un bras de robot, no- 
tamment poursaisir et positionner une piece de carros- 
serie automobile. 

[0002] On connait des dispositifs de prehension, no- 
tamment des dispositifs fabriques et commercialises 
par la societe M.F.G. de droit francais, qui presentent 
une structure realisee par assemblage tridimensionnel 
d'elements individuels raccordes par des brides de fixa- 
tion. 

[0003] On connait egalement des dispositifs de pre- 
hension comportant une partie centrale tubulaire sur la- 
quelle sont montes des colliers coulissants reglables. 
[0004] Dans ces deux types de dispositifs connus, les 
bras montes sur la structure centrale ne sont pas posi- 
tionnes avec la precision souhaitee et presentent les in- 
convenients d'une inertie insuffisante conduisant a une 
flexion excessive des extremites, et d'une rigidite insuf- 
fisante. 

[0005] L'invention a pour but de remedier aux incon- 
venients precites, en proposant un nouveau dispositif 
de prehension comportant des elements modulaires, 
pouvant etre assembles avec une bonne precision, de 
sorte que I'assemblage realise presente une bonne ri- 
gidite et une tenue dans le temps satisfaisante. 
[0006] L'invention a pour objet un dispositif de pre- 
hension, destine a etre monte sur un bras de robot, com- 
portant une poutre centrale presentant de bonnes ca- 
racteristiques d'inertie en flexion et en torsion, et au 
moins un bras solidarise a la poutre de maniere deta- 
chable et destin6 k supporter un organe de positionne- 
ment, de maintien ou de serrage d'une piece de carros- 
serie automobile. 

[0007] Selon d'autres caracteristiques de l'invention : 

la poutre centrale est creuse, de maniere a alleger 
la poutre centrale tout en conservant de bonnes ca- 
racteristiques d'inertie en flexion et en torsion, 

chaque bras comporte une conformation d'indexa- 
tion le long de la poutre centrale et des moyens de 
fixation & la poutre centrale, 

la poutre centrale porte d'un c6te oppose a la bride 
de montage au bras de robot une pluralite de con- 
formations d'indexation regulierement reparties, 

la poutre centrale et chaque bras sont assembles 
par application de deux diedres rectangulaires in- 
dexes Pun par rapport a I'autre par des conforma- 
tions d'indexation cooperantes, 

les conformations d'indexation comprennent au 
moins un tenon et au moins une mortaise sensible- 
ment en forme de prisme droit, de preference sen- 
siblement parallelepipediques, 



chaque bras comporte a son extremite opposee a 
la poutre centrale des moyens de fixation pourfixer 
un organe de positionnement, de maintien ou de 
serrage d'une piece de carrosserie automobile, 

5 

chaque bras comporte une section retrecie permet- 
tant la rupture du bras en cas de choc sur un obs- 
tacle ou de contrainte mecanique trop importante, 

10 - chaque bras est reversible, de maniere & limiter le 
nombre de bras, 

le dispositif comporte au moins une nourrice pneu- 
matique comportant une pluralite de conduites tu- 
15 bulaires alimentees par un distributeur, solidarisee 
de preference a la poutre centrale... 

[0008] L'invention sera mleux comprise grace & la 
description qui va suivre donnee a titre d'exemple non 
20 Hmitatif en reference aux dessins annexes dans 
lesquels : 

Lafigurel represente un diagrammeexplicatif avec 
vue en coupe de la poutre centrale de dispositif se- 
25 ion l'invention et des bras modulaires detachables 
de dispositif selon l'invention. 

La figure 2 represente schematiquement un pre- 
mier mode de realisation de dispositif selon I'inven- 
30 tion comportant une poutre centrale et deux bras 
assembles. 

La figure 3 represente schematiquement une vue 
partielle en perspective d'un mode de realisation de 
35 dispositif selon l'invention analogue au mode de 
realisation de la figure 12. 

Les figures 4 a 9 represented schematiquement 
des accessoires de montage intermediaires de dis- 
40 positif selon l'invention. 

La figure 10 represente schematiquement une vue 
de dessus d'un deuxieme mode de realisation de 
dispositif selon l'invention. 

45 

La figure 11 represente schematiquement une vue 
en elevation d'un troisieme mode de realisation de 
dispositif de prehension selon l'invention. 

50 - La figure 12 represente schematiquement un qua- 
trieme mode de realisation selon l'invention en 
perspective avec section d'un bras detachable. 

[0009] En reference & la figure 1, un dispositif selon 
55 Pinvention comporte une poutre creuse 1 vue en section 
transversale et solidaire d'une bride 2 de fixation & I'ex- 
tremite d'un bras de robot non represente. 
[0010] La bride 2 comporte^te maniere connue en soi 
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un plateau 3 de centrage sur I'extremite de bras du robot 
non represents et au moins six taraudages 4 de fixation 
usines dans la bride 2 de fixation. 
[0011] La bride 2 est de preference solidarisee a la 
poutre 1 par vissage apres positionnement par rapport 5 
a la poutre 1 au moyen de goupilles de centrage. 
[0012] La poutre 1 presente de preference une sec- 
tion sensiblement carree ou d'inertie en torsion equiva- 
lente a une section en carre et presente un evidement 
interieur 5 pour diminuer la masse de la poutre. io 
[0013] L'evidernent 5 est par exemple de section cir- 
culaire, mais_peut egalement sans sortir du cadre de In- 
vention pres^frter toute autre section : ovale, elliptique, 
etc., nefraytsant pas de plus de 20 % I'inertie en tor- 
sion et en flexion de la poutre 1 . 15 
[0014] Un autre avantage de l'evidernent 5 est de per- 
mettre le passage de conduites electriques ou de cana- 
lisations pneumatiques ou hydrauliques de puissance 
ou de transfer! de signaux de commande ou de 
position : ce passage s'effectue de maniere sure, car les 20 
conduites ou canalisations sont entourees et protegees 
par les parois de la poutre. En outre cette disposition 
permet de reduire I'enconribrement exterieur du dispo- 
sitif selon Pinvention. 

[0015] La poutre 1 comporte surses faces laterales 25 
des taraudages 6, 7 realises a intervalles reguliers et 
schematises par des traits d'axes, ainsi que des usina- 
ges de centrage 8 disposes sur la face opposee a la 
bride 2. Des chanfreins d'angle 9 et 1 0 sont prevus pour 
permettre I'application des bras sur une face laterale 30 
portant les taraudages 6 ou 7 et sur la face portant les 
usinages de centrage. 

[0016] Le dispositif selon I'invention est congu pour 
associer a la poutre centrale 1 des bras modulaires per- 
mettant d'atteindre des portees variables choisies dans 35 
un maillage regulier. 

[0017] Le dispositif selon I'invention est concu pour 
minimiser le nombre de bras necessaires pour atteindre 
une zone spatiale tres etendue autour de la poutre 1 . 
[0018] Dans la variante avantageuse representee, *o 
I'invention permet d'utiliser uniquement dix-sept mode- 
les de bras differents dont la portee correspond au point 
du maillage represente a Tangle inferieurdroitde la pou- 
tre 1 . Ainsi, chaque bras 11 a 27 permet d'atteindre les 
points reperes 11 a 27 dans le maillage, moyennant 45 
eventuellement un retournement du bras pour atteindre 
les points inferieurs du maillage. 

[0019] En reference a la figure 2, les elements iden- 
tiques ou fonctionnellement equivalents aux elements 
de la figure 1 sont reperes par des chiffres de reference 50 
identiques aux chiffres de la figure 1 . 
[0020] Le dispositif de la figure 2 comporte une bride 
2 de positionnement et d'amarrage a une extremite de 
robot non representee, solidarisee a une poutre 1 . Des 
bras, par exemple un bras 13 et un bras 26 sont fixes 55 
par positionnement et vissage a la poutre 1 , de maniere 
& former un ensemble rigide lors des deplacements du 
robot. De preference, chaque bras 11 a 27 est evide, de 



maniere a diminuer sa masse et de maniere a reduire 
I'inertie appliquee a I'extremite du robot lors de ses de- 
placements. 

[0021] En reference a la figure 3, la poutre 1 comporte 
des taraudages 6 regulierement espaces et des lardons 
8 de centrage sensiblement parallelepipediques, usines 
sur la face inferieure sensiblement sur le plan median 
de deux taraudages 6 consecutifs. 
[0022] Les extremites des bras 11 a 27 sont usines 
selon des formes cooperantes, c'est-a-dire presentent 
chacun au moins une rainure centrale I d'indexage sur 
un lardon 8 de poutrel. 

[0023] Chaque rainure centrale I d'indexage est dis- 
posee entre deux trous de passage pour des vis V de 
fixation destinees a etre vissees dans des taraudages 
6. Chaque rainure centrale I d'indexage est disposee 
entre deux trous de passage de vis sur un plan d'un die- 
dre rectangulaire usine a I' extremite d'un bras 11 a 27. 
[0024] Cette disposition assure la reversibilite des 
bras 11 a 27 et permet d'atteindre avec un nombre de 
bras reduit a 17 tout I'espace environnant la poutre 1 . 
[0025] Des poutres 1 de differentes longueurs peu- 
vent etre prevues, de preference de longueurs compri- 
ses entre 500 mm et 3 m. 

[0026] En reference aux figures 4 a 9, le dispositif se- 
lon I'invention comporte de preference des accessoires 
de montage pour monter differents accessoires d'appa- 
reils de type connu en soi au bout des bras du dispositif. 

La figure 4 represente un accessoire de montage 
d'un serrage de type CNOMO taille 0 oriente vers 
Pinterieur. 

La figure 5 represente un accessoire de montage 
d'un serrage CNOMO taille 0 oriente vers I'exte- 
rieur. 

[0027] La figure 6 represente un accessoire de mon- 
tage d'un serrage CNOMO taille 4 parallele a la poutre 
associant eventuellement a une equerre une ou plu- 
sieurs cales d'epaisseur destinees a fixer la position du 
serrage. 

[0028] La figure 7 represente un accessoire de mon- 
tage de mecanisme multifonctions combinant deux pla- 
ques de fixation a une cale de forte epaisseur. 
[0029] La figure 8 represente schematiquement un 
accessoire de montage de pilote combinant deux pla- 
ques de fixation a une cale d'epaisseur. 
[0030] La figure 9 represente schematiquement un 
accessoire de montage d'un bras en bout de poutre. 
[0031] D'autres accessoires peuvent avantageuse- 
ment etre prevus, notamment au niveau de la liaison de 
la poutre et d'un bras, de maniere k atteindre les som- 
mets d'un maillage decale en translation par rapport au 
maillage decrit a la figure 1. Avantageusement, un tel 
accessoire peut presenter une forme d'equerre dont 
I'epaisseur est egale a la moitie de la distance entre 
points du maillage represente"^ la figure 1 , de maniere 
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